


























































































专利名称(译) 手术机器人系统

公开(公告)号 US9622827 公开(公告)日 2017-04-18

申请号 US15/154762 申请日 2016-05-13

[标]申请(专利权)人(译) AURIS手术机器人技术

申请(专利权)人(译) AURIS手术机器人，INC.

当前申请(专利权)人(译) AURIS手术机器人，INC.

[标]发明人 YU ALAN
MOLL FREDERIC H
RICHTER BENJAMIN
OLSON MARK H
GONZALEZ JASON
TUCKER KYLE ANDREW
MAEDER YORK PAXTON
SCHULTE GREGORY T

发明人 YU, ALAN
MOLL, FREDERIC H.
RICHTER, BENJAMIN
OLSON, MARK H.
GONZALEZ, JASON
TUCKER, KYLE ANDREW
MAEDER-YORK, PAXTON
SCHULTE, GREGORY T.

IPC分类号 A47B13/00 A61G7/015 A61G7/008 A61G7/005 A61B34/35 A61B34/00 A61B34/30 A61G7/075

CPC分类号 A61B34/30 A61B34/35 A61B34/70 A61G7/005 A61G7/008 A61G7/015 A61G7/0755 A61B2034/301 
A61B2034/302 Y10S901/02 Y10S901/27 Y10S901/28 A61G13/02 A61B1/00149 A61G13/04 A61G13
/06 A61G13/08 A61G13/102 A61G13/1245

审查员(译) 阮疃V

优先权 62/162486 2015-05-15 US
62/162467 2015-05-15 US
62/193604 2015-07-17 US
62/201518 2015-08-05 US
62/203530 2015-08-11 US
62/235394 2015-09-30 US

其他公开文献 US20160331477A1

外部链接  Espacenet USPTO

摘要(译)

具有机械臂的外科机器人系统可配置为执行各种外科手术。手术机器人系统包括桌子，柱子，底座和机械臂，它们可以是柱式安
装，轨道安装，也可以安装在单独的单元上。在柱安装配置中，色谱柱包括垂直平移并围绕色谱柱旋转的色谱柱环。机械臂连接到
柱环上。在轨道安装配置中，底座包括沿底座平移的底轨。机械臂连接到基轨。在两种配置中，机器人臂彼此独立地移动并且包括
多个臂段。每个臂段为机器人臂提供额外的自由度。因此，手术机器人系统可以将机器人臂定位成多种配置以接近患者身体的不同
部分。
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